Stabilizer 3D-H4

1. VORWORT

Da es sich um eine neuartige Elektronik handelt, bitte lesen Sie die ganze Bedienungsanleitung vor der Inbetriebnahme des Stabilizer 3D-H4 durch.

Wir bedanken uns fiir den Kauf des Stabilizer 3D-H4! Der Stabilizer 3D-H4 hat eine Garantie von zwei Jahren ab dem Kaufdatum. Jeder Kunde, der direkt bei uns
gekauft hat und mit unserem Produkt unzufrieden ist oder es nicht schafft, den Stabilizer 3D-H4 richtig in Betrieb zu nehmen, hat auch das Recht, innerhalb von 30
Tagen nach dem Kaufdatum ohne Angabe von Griinden die Elektronik an GENERAL LASER zuriick zu senden, wir werden den vollen Einkaufspreis erstatten.

Stabilizer 3D-H4 ist ein patentiertes, kompaktes, leichtes, einfach zu installierendes 2—achsiges Stabilisierungssystem (Roll- und Nickfunktion) entwickelt fur
Modellhubschrauber und basiert auf der Auswertung von Infrarotdaten in einem Spektralbereich in dem Bodenbeschaffenheiten (Gras, Wasser, Asphalt, Schnee
usw.) und die Sonneneinstrahlung keine Bedeutung haben. Stabilizer 3D-H4 wird zwischen dem Empfanger und den Nick- und Roll-Servos geschaltet.

Das System funktioniert im Freien. Ein Indoor-Einsatz ist nicht moglich.

Stabilizer 3D-H4 funktioniert bei fast allen Wetterbedingungen, tagsiiber und auch nachts. Licht oder direkte Sonneneinstrahlung in die Sensoren haben keinen
Einfluss. Das System funktioniert bei starkem Nebel / Hochnebel oder Regen / Schneefall eingeschrankt oder gar nicht. Der Infrarot-Horizont muss halbwegs gerade
oder symmetrisch sein. Z.B. in der Ebene, in leicht- bis mittelhiigeligem Gelande oder zwischen zwei Bergen in einem Tal funktioniert es tadellos. In bebauten
Gebieten oder im Wald funktioniert die Stabilisierung, wenn der Heli Gber den Baumen/H&ausern ist (brauchbarer Infrarothorizont). Wenn man sich aber in der Ebene
befindet und auf der einen Seite in unmittelbarer Nahe ein hoher Berg ist, dann ist der Infrarothorizont unsymmetrisch und der Heli wird vom Berg wegdriften. Die
Windgeschwindigkeit hat keinen Einfluss auf die Stabilisierung, der Heli driftet jedoch mit dem Wind mit, wenn nicht dagegen gesteuert wird.

2. EIGENSCHAFTEN

- Stabilisiert Normal- und Rickenflug.
- Fur Hubschrauber mit und ohne Stabilisatorstange, fur Foto- und Videohelikopter, als Lernhilfe fir Anfanger, als Unterstitzung fur Fortgeschrittene und als
Abfangnetz fir Spezialisten geeignet.
- Kompatibel mit allen Futaba PPM-Empfangern, mit Futaba PCM 1024 und Futaba PCM 2048 G3-Empféngern und allen JR/Graupner PPM-Empféngern und allen
JR/Graupner SPCM-Empfangern.
- Kompatibel mit Analog- und Digitalservos.
- Sensibilitat Gber den Sender oder die Steuerungseinheit einstellbar, automatisches Erkennen der Sense-Einstellung vom Sender.
- Fur 4-Servos-90° H4-Anlenkung. Eine 90°- oder 120° Anlenkung mit 2 oder 3 Servos wird nicht unterstitzt und darf nicht probiert werden, da es unweigerlich zu
mechanischen oder elektronischen Schaden kommen wird. (Eine H1-90° und HR3-120° Version fiir 2 oder 3 Servos ist seit 2005 lieferbar, siehe www.general-
laser.at)
- Ausschlief3lich fiir den Betrieb im Freien geeignet.
- Kompakte Abmessungen und geringes Gewicht.

- Steuerungseinheit 22 x 25 x 8mm, 11g

- Sensoreinheit 28 x 34 x 9mm, 20g
- Stromaufnahme max. 20 mA, Eingangsspannung von 4V bis 10V.

3. LIEFERUMFANG

Das System besteht aus:
- Steuerungseinheit mit ca. 10cm langen Kabeln.
- Sensoreinheit mit ca. 25cm langen Kabeln, mit Taster, LED und 5 Sensoren, sowie der Sensoreinheit 3D mit einem weiteren Sensor.

4. INSTALATION
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1. Der Modellhubschrauber muss flugfertig mechanisch und elektronisch richtig eingestellt sein, bevor der Stabilizer 3D-H4 montiert wird.

2. Die Kabel der Steuerungseinheit miissen am Empféanger laut Beschriftung — Nickl am Kanal des Nickservos 1, Nick2 am Kanal des Nickservos 2, Roll1 am Kanal
des Rollservos 1, Roll-2 am Kanal des Rollservos 2 und Sense an einem freien Kanal (wenn vorhanden) laut Beschreibung angesteckt sein. Bitte beachten Sie die
Tabelle am Ende der Bedienungsanleitung!

3. Die Taumelscheiben-Servos werden dann geman der Beschriftung an der Steuerungseinheit angeschlossen.

4. Die Sensoreinheit wird auf dem Heckrohr waagrecht (parallel zur Hauptrotorebene) befestigt (Bild 1.).

a) Wenn lhre Taumelscheibe (TS) nicht verdreht* ist oder unter genau +45° oder -45° verdreht ist, dann wird die Sensoreinheit (SE) nicht verdreht montiert, der
Stabilizer H4 kann diese drei Standardpositionen automatisch unterscheiden.

Bei Taumelscheiben, die nicht unter -45°, 0° oder +45° verdreht sind, muss man die Sensoreinheit verdreht montieren, damit die Steuerbefehle des Stabilizer H4
richtig die Fluglage korrigieren.

b) Bei einer Verdrehung der Taumelscheibe von -22° bis +22° muss auch die Sensoreinheit mit dem gleichen Winkel verdreht montiert werden, d.h.
TSverdrehung°=SEverdrehung®



c) Bei einer Verdrehung der Taumelscheibe von -44° bis -23° muss die Sensoreinheit entsprechend der Formel : TSverdrehung® + 45° = SEverdrehung®. Beispiel fur
eine unter -42° verdrehte Taumelscheibe: -42° + 45° = +3° Verdrehung der Sensoreinheit.

d) Bei einer Verdrehung der Taumelscheibe von +23° bis +44° muss die Sensoreinheit entsprechend der Formel : TSverdrehung® -45° = SEverdrehung®. Beispiel fur
eine unter +31° verdrehte Taumelscheibe: 31° - 45° = -14° Verdrehung der Sensoreinheit.

5. Der Sensor auf der Sensoreinheit 3D (kleine Platine) muss senkrecht nach unten gerichtet sein und in seinem Blickwinkel (ca. 70°) sollten sich keine Teile (Rohre,
Streben, die Antenne usw.) befinden.

6. Bei Hubschraubern mit Verbrennungsmotor sollten die Sensoreinheiten so befestigt sein, dass keine Sprit- und Olreste die Sensoren erreichen und dadurch
verschmutzen. Eine mogliche Position wére, zum Beispiel auf dem Hoéhenleitwerk, so dass kein Sensor direkte Sicht zum Auslass des Schalldampfers/Resorohres
hat (Bild 2.). Verschmutzte Sensoren sind mit Alkohol und Wattestébchen zu reinigen, um eine einwandfreie Funktion des Stabilizer 3D-H4 zu gewahrleisten.

7. Jetzt wird noch die Steuerungseinheit mit der Sensoreinheit verbunden. Die ca. 25cm langen Kabel der Sensoreinheit konnen nach Bedarf bis 100cm verlangert
werden. Die zwei Kabel sind mit 1 und 2 bezeichnet, achten Sie auf die richtigen Positionen.
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Bild 1. Bild 2.

Der Stabilizer H4 erkennt automatisch, ob die Empfindlichkeit (Sense-Kanal) tiber den Sender eingestellt wird, sollte das nicht der Fall sein, wird der
Empfindlichkeitswert Gber die Stellung des Trimmers auf der Steuerungseinheit eingestellt.

* Fir den Stabilizer H4 sind Verdrehungen der Taumelscheibe wie folgt::

a.) Taumelscheibenverdrehung von 0° - wenn bei einem Nick-Befehl nur zwei Servos ihre Stellung &ndern (es sind Nickl und Nick2) und die anderen zwei (Roll1 und
Roll2) ihre Stellung beibehalten.

b.) Taumelscheibenverdrehung von +/-45° - wenn bei einem Nickbefehl alle vier Servos gleich viel bewegt werden, wobei zwei hinauf- und zwei hinunter-fahren.
Genauso werden bei einer TS-Verdrehung auf +/-45° und einem Rollbefehl alle vier Servos gleich viel bewegt, zwei hinauf, zwei hinunter. Bei der 45°-TS-
Verdrehung sind die Nick- und Roll-Anteile fiir die einzelne Servos gleich grof3.

c.) Als letztes gibt es die Moglichkeit eine Verdrehung zu haben, die irgendwo dazwischen liegt, d.h. die Mischanteile von Roll- und Nick sind nicht gleich groR fir die
einzelne Servos. Also haben wir zwei Servos mit einem grofReren Nickanteil und zwei mit einem gré3eren Rollanteil.

111 Bitte entkoppeln Sie jetzt mechanisch ein Servo von der Taumelscheibe, damit keine mechanische oder elektronische Schaden bei der Einstellung
entstehen!!! Erst nachdem die Servowirkrichtungsumkehr-Einstellung gemacht worden ist darf dieses Servo wieder mit der Taumelscheibe verbunden
werden.

5. EINSTELLUNGEN

5.1. Servo-Wirk-Richtungsumkehr

Bei richtiger Einstellung der Servorichtungen wird sich die Taumelscheibe nur in die ,Nick-nach-vorne* Richtung neigen, wenn man sich der Sensoreinheit von hinten
mit warmer Hand néhert (Bild 3.). SinngemaR neigt sich die Taumelscheibe nur in die ,Roll-nach-rechts" Richtung, wenn man sich der Sensoreinheit von links nahert
usw. (Bild 4.). Es durfen keine Pitch-Korrekturen auftreten, es treten allein Nick- und Roll-Korrekturen bei richtiger Einstellung auf!
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Bild 4.

Die Servo-Wirkrichtungsumkehr wird im Setup-Modus durch betétigen des Nick-Knuppels und des Roll-Knilppels durchgefihrt.

1. Ihr Sender muss fir Taumelscheiben-Verdrehung -45°, 0° oder +45° programmiert sein. Falls lhre Taumelscheibe nicht unter -45°,0° oder +45° verdreht ist, dann
mussen Sie Ihr Sender trotzdem fir eine Taumelscheiben-Verdrehung von -45°, 0° oder +45° fur die Zeit der Servo-Wirkrichtungs-Einstellung programmieren.
Nachdem die Servo-Wirkrichtungs-Einstellung gemacht worden ist miissen Sie wieder die senderseitige Taumelscheiben-Verdrehung auf den urspringlichen Wert
setzen. Falls Ihre Taumelscheibe in Bereich von -45° bis -23° verdreht ist, dann stellen Sie in Sender eine Taumelscheiben-Verdrehung von -45° ein. Falls lhre
Taumelscheibe in Bereich von -22° bis +22° verdreht ist, dann stellen Sie in Sender eine Taumelscheiben-Verdrehung von 0° ein. Falls Ihre Taumelscheibe in
Bereich von +23° bis +45° verdreht ist, dann stellen Sie in Sender eine Taumelscheiben-Verdrehung von +45° ein.

2. Sender einschalten.

3. Bringen Sie Pitch in Mittelstellung, Nick und Roll mussten von selbst in der Neutrallage sein.

4. Taster auf der Sensoreinheit driicken und gedruckt halten.

5. Empféanger einschalten, Taster noch fiir ca. 5sec gedruckt halten, dann loslassen, die LED blinkt 2 Mal 3-fach und dann leuchtet stéandig. Jetzt befinden Sie sich im
Setup-Modus fur die Servo-Wirkrichtungsumkehr.

6. Geben Sie ein volles Nick-Befehl nach vorn und dann lassen Sie den Nickknuppel wieder in die Neutralstellung zuriickkehren.

7. Die LED muss 2-mal blinken und dann leuchtet standig.

8. Geben Sie ein volles Roll-Befehl nach rechts und dann lassen Sie den Rollkniippel wieder in die Neutralstellung zurtickkehren.

9. Die LED muss 2-mal blinken und dann leuchtet sie nicht mehr.

10. Empfanger ausschalten. Die neuen Einstellungen sind damit permanent gespeichert.

11. Stellen Sie im Sender die Taumelscheiben-Verdrehung auf den Originalwert zurtick, falls Sie fir die Servo-Wirkrichtungs-Einstellung die Taumelscheiben-
Verdrehung geéndert haben, weil Ihre Taumelscheibe nicht genau unter 0° oder +/-45° verdreht ist.

12. Schalten den Sender und den Empfanger ein, stellen Sense auf +100% vom Sender oder vom On-Board-Potentiometer ein, aktivieren Sie den Stabilizer 3D-H4
mit einem Nick- oder Roll-Befehl und testen Sie, ob die Servo-Wirkrichtungen richtig eingestellt sind. Falls ja — dann verbinden Sie das eine zuvor entkoppelte Servo
mit der Taumelscheibe wieder.

Bitte Giberprifen Sie die Servo-Wirkrichtungen, wie im 1. Absatz von 5.1. beschrieben ist.

5.2. Empfindlichkeit (Sense)

1. Wenn Sie einen freien Kanal auf dem Sender und dem Empfanger zur Verfiigung haben, kénnen Sie das Sense-Kabel mit dem Empféanger verbinden und
wahrend des Flugs die Empfindlichkeit des Stabilizer 3D-H4 andern (0% Kanalmitte - keine Stabilisierung bis +100%, max. Stabilisierung). Der Bereich von -100%
bis 0% ist fur eine Horizonterfassung (Kalibrierung) vorgesehen. Dies ist besonders vorteilhaft, da Sie wéahrend des Fluges immer den Unterstiitzungsgrad des
Stabilizer 3D-H4 bestimmen kdnnen. Im Bereich -100% bis 0% werden alle Befehle des Piloten direkt durchgeschaltet ohne Beimischung von Korrekturen des
Stabilizer 3D-H4.

2. Fur 3D Fliegen soll die Empfindlichkeit des Stabilizer 3D-H4 vom eingestellten Wert (z.B. +65% oder +100% usw.) bei zunehmenden Roll- und/oder Nick-
Ausschlagen reduziert/weggemischt werden, sonst steuert die Elektronik den Hubschrauber standig in die waagrechten Position. Dies wird erreicht, indem man im
Sender zwei Mischer programmiert, so dass bei vollen Nick- oder Roll-Befehlen die Empfindlichkeit 0% wird (!!! aufpassen, nicht minus -100%, ab -75% wird der
Horizont erfasst). Wenn auch die Riickenflugstabilisation aktiviert ist (Normal- und Riicken-Flug-Modus) sollen unbedingt diese zwei Mischer programmiert sein,
siehe 5.1.!!1 Zum fliegen in Normalflugmodus ist das wegmischen der Empfindlichkeit nicht zwingend notwendig, aber vorteilhaft.

3. Wenn das Sens-Kabel nicht angeschlossen ist, wird die Empfindlichkeit nach dem Einschalten des Empfangers von dem Sense-Potentiometer abgelesen. In
diesem Fall darf das Fluggeréat nur in Normalflugmodus betrieben werden, siehe 5.1.!!!

4. Anhnlich, wie bei einem Kreisel, kann es bei wendigen Modellen und hoher Empfindlichkeit (Sense) zu einem Aufschaukeln des Hubschraubers kommen. In
solchen Fallen muss man die Empfindlichkeit reduzieren. Speziell Modelle ohne Paddelstange haben eine direkte Anlenkung und benétigen meistens viel kleinere
Steuerkorrekturen, als die Hubschrauber mit Paddelstange (mit Bell-Hiller-Mischer). In solchen Fallen darf nicht den ganzen Empfindlichkeitsbereich genutzt werden
(z.B. Sense nur von 0% bis 50%). Es ist ratsam, dass man mit Sense ca. 10% anfangt und schrittweise die Sense erhéht bis man die gewiinschte Stabilisierung
erreicht.

Die +/- Richtung bei verschiedenen Sendertypen kann verschieden sein, d.h. bei manchen Sendern kann bei -100% die volle Empfindlichkeit sein und bei +100% die
Horizonterfassung. Mit einem Servoreverse kann die gewiinschte + Richtung eingestellt werden.

5.3. Umschalten zwischen Normalflug- oder Normal- und Riickenflugstabilisierung

1. Sender einschalten.

2. Empfanger einschalten, die LED am Sensormodul blinkt 1-fach. Das bedeutet, dass Sie sich im Normalflugmodus befinden.

3. Taster auf der Sensoreinheit driicken und gedriickt halten fiir 5 sec. oder langer und dann loslassen.

4. Die LED blinkt 2-fach. Das bedeutet, dass Sie sich im Normal- und Ruckenflugmodus befinden.

5. Wenn Sie eine Anderung des Modus durchfiihren wollen, driicken Sie den Taster wieder fiir 5 sec. oder langer. Punkt 5. kann beliebig oft wiederholt werden.

Beim Ausschalten des Empfangers und Neueinschalten geht der Stabilizer 3D-H4 immer in den Normalflugmodus uber, d.h. Sie missen jedes Mal nach dem
Einschalten den Ruckenflugmodus absichtlich aktivieren, falls erwinscht. Der Rickenflugmodus ist nur fir Piloten gedacht, die zumindest den Rundflug sicher
beherrschen.

11l Wenn man den Modellhubschrauber in Normal- und Riickenflugmodus betreibt, miissen unbedingt zwei Mischer programmiert werden, damit beim Ubergang
von Normal-Rucken-Flug und umgekehrt die eingestellten Servowege nicht tiberschritten werden. Die Mischer missen die Empfindlichkeit des Stabilizer 3D-H4 vom
eingestellten Wert (z.B. +65%) bei zunehmenden Roll- und/oder Nick-Ausschlagen reduzieren/wegmischen und bei vollem Nick oder Roll soll die Empfindlichkeit 0%
sein (nicht minus -100%!!! da ab minus -75% der Horizont falsch erfasst wird!!! Die Mischer so programmieren oder die Servowegbegrenzung so einstellen, dass nie
negative Werte fir die Empfindlichkeit unerwiinscht zustande kommen). Nur so ist sauberes 3D Fliegen mdglich und man merkt die Wirkung des Stabilizer 3D-H4
nur wenn man sie wirklich braucht, sonst kdmpft die Elektronik gegen jede Figur.



Die +/- Richtung bei verschiedenen Sendertypen kann verschieden sein, d.h. bei manchen Sendern kann bei -100% die volle Empfindlichkeit sein und bei +100% die
Horizonterfassung. Mit einem Servoreverse kann die gewiinschte + Richtung eingestellt werden.

Warum das? - Gesetzten Fall, Sie wiirden mit 100% Empfindlichkeit fliegen und der Hubschrauber tGiber 90° kommt, sagen wir es geschieht tiber Nick, dann beginnt
der Stabilizer 3D-H4 uber 90° von normal auf Ruckenflug umzustabilisieren und wiirde auf das schon vorhandene Nick noch mehr Nick dazusteuern um schneller in
die Horizontale zu kommen. Steht Ihr Servo auf Vollausschlag ist es egal weil mehr als voll nicht geht, fliegen Sie jedoch mit einer Wegreduzierung, steuert der
Stabilizer 3D-H4 nach, bis zum Vollausschlag, was dann eventuell zuviel sein kann!!!

6. KALIBRIEREN UND FLIEGEN

Eine Horizonterfassung ist unbedingt vor dem 1. Start notwendig, nach der Montage vom Stabilizer 3D-H4 am Helikopter. Bei weiteren Fliigen, miussen Sie nicht
jedes mal den Horizont neu erfassen. Sie kdnnen mit der gleichen Horizonterfassung weiterfliegen, ohne vor jedem Start den Horizont neu zu erfassen.

6.1. Pre-Flight Check

1. Testen Sie vor jedem Flug, mit Empfindlichkeit auf 0% eingestellt, ob lhre Steuerbefehle ohne Anderungen zu den Taumelscheiben-Servos tibertragen werden.

2. Stellen Sie dann die Empfindlichkeit auf den Wert, wie Sie fliegen ein (mind. +25%) und testen Sie mit der Hand oder durch neigen des Hubschraubers, ob die
Steuerkorrekturen des Stabilizer 3D-H4 richtig sind. Wenn Normal- und Riickenflugmodus aktiv ist, muss der nach oben gerichtete Sensor (in der Mitte der Platine)
freie Sicht nach oben haben.

Bei richtiger Einstellung der Servorichtungen wird sich die Taumelscheibe nur in die ,Nick-nach-vorne* Richtung neigen, wenn man sich der Sensoreinheit von hinten
mit warmer Hand nahert (Bild 2.). Sinngemaf neigt sich die Taumelscheibe nur in die ,Roll-nach-rechts* Richtung, wenn man sich der Sensoreinheit von links nahert
usw. (Bild 3.). Es durfen keine Pitch-Korrekturen auftreten, es treten allein Nick- und Roll-Korrekturen bei richtiger Einstellung auf!

6.2. Horizonterfassung und Kalibrierung (Kontrastmessung) auf dem Boden, speziell fir Anféanger

1. Der Hubschrauber muss horizontal auf dem Boden aufgestellt sein. Hauser, Baume und Autos sollen min. 10m entfernt sein. Keines der Hauptrotorblatter oder der
Paddel darf sich tiber dem Sensormodul befinden, damit die Sicht nach oben fiir den Sensor frei ist. (Bild 5.)

2. Schalten Sie den Sender ein.

3. Schalten Sie den Empfanger ein.

4. Die LED blinkt einfach fiir Normalflug-Modus oder doppelt, wenn Sie den 3D-Modus (Normal- und Rickenflug) aktiviert haben (siehe 5.1.).

5. Driicken Sie kurz den Taster auf der Sensoreinheit und lassen Sie ihn los.

6. Die rote LED am Sensor-Modul blinkt 10 sec., wéahrend dieser Zeit sollen Sie sich vom Hubschrauber ca. 5m entfernen und der Hubschrauber muss mit dem
Heckrohr oder mit der Nase zu lhnen zeigen, damit Sie sich nicht im Sichtfeld der Sensoren befinden.

7. Unmittelbar nach dem letzten Aufblinken der LED erfolgt die Horizonterfassung und die Kalibrierung (Kontrasterfassung Boden-Himmel) und die Werte werden in
der Steuerungseinheit permanent gespeichert. Die rote LED leuchtet stéandig.

8. Der Stabilizer 3D-H4 ist einsatzbereit, Sie kdnnen schon fliegen.

Bild 5.

Eine weitere Moglichkeit ware, statt Punkte 5,6 und 7 auszufihren, sich einfach vom Hubschrauber zu entfernen (min. 5m, Heckrohr oder Hubschraubernase zeigt
zu Ihnen), Sense-Kanal auf minus -100% stellen, fertig. In diesem Fall wird nur die Horizonterfassung gemacht, keine Kontrastmessung (Kalibrierung) findet statt.
Die Horizonterfassung erfolgt nur einmal, wenn Sense auf -100% gestellt ist, dauert ca. 0,2sec. Wenn Sie ein weiteres Mal die Horizonterfassung durchfiihren
mochten, miissen Sie Sense erneut auf 0% und dann wieder auf -100% stellen.

Anmerkungen:

Schlechter Kontrast — die rote LED blinkt weitere ca.10 sec. lang und doppelt so schnell nach der Horizonterfassung und Kalibrierung (Punkt 6.2.7.) und leuchtet erst
dann standig. In dieser Zeit sind die Servos nicht steuerbar und in diesem Fall mussten Sie eine neue Kalibrierung durchfuhren. Falls es wiederholt zu einer
schlechten Kalibrierung kommt, bedeutet dies, dass die Wetterbedingungen den Einsatz des Stabilizer 3D-H4 einschrénken, das Fliegen mit lhrem Fluggerat ist
jedoch maglich.

Wenn Sie auf einer Asphalt Piste fliegen, aber sich neben der Piste eine Griinflache befindet ist es besser, wenn Sie auf der Grunflache die
Horizonterfassung/Kalibrierung durchfiihren. Generell ist es besser, wenn Sie tiber dem kéltesten Boden kalibrieren. Eine grobe Reihenfolge (von warm zu kalt)
ware: Asphalt, Beton, Gras, Wasser, Schnee.

Tipp: Bei normaler Schwebefluglage ist der Heli leicht geneigt, da die Heckrotorachse (fast immer) nicht in der Hauptrotorebene liegt. Damit die Horizonterfassung
am Boden gleich der Schwebfluglage ist, kann man auf zwei Weisen vorgehen:

1. Legen Sie etwas unter die eine Kufe, damit der Hubschrauber genauso geneigt ist (ca. 2°), wie im Schwebeflug und dann fihren Sie die Horizonterfassung durch.
2. Sie kdnnen den Heli auch horizontal auf dem Boden stellen, aber den Roll-Trimmer aus der Mittelposition in entgegengesetzte Richtung der Neigung im
Schwebeflug verschieben. Nach der Horizonterfassung stellen Sie den Trimmer in Mittelposition.

3. Bei nicht einhalten dieser Tipps wird der Heli seitlich leicht wegdriften und Sie mussen dagegentrimmen. Bei Einhaltung der Tipps wird der Heli nicht wegdriften,
egal mit welcher Empfindlichkeit Sie fliegen. Prinzipiell musste der Hubschrauber mit der gleichen Trimmung bei 0% und bei +100% Empfindlichkeit eingestellt sein.

6.3. Horizonterfassung wahrend des Fluges

In diesem Fall wird keine Kalibrierung (Kontrastmessung) durchgefihrt, allein die Horizontlinie wird erfasst und gespeichert.



1. Bringen Sie den Hubschrauber in eine stabile Schwebefluglage, nicht weit von Ihnen und in Bodennahe (Hohe ca. 2-4m), damit Sie den Heli und den Boden sehen
kénnen und in der Lage sind den Hubschrauber auf der Stelle ohne Drift zu halten.

2. Bewegen Sie den Empfindlichkeitskanal am Sender auf -100%.

3. Die aktuellen Werte werden sofort (ca. 0,2 sec.) einmal gespeichert.

4. Stellen Sie die Empfindlichkeit wieder auf den von lhnen gewiinschten Wert ein.

Wenn Sie keine prézise Horizonterfassung durchgefuhrt haben, kénnen Sie die Punkte 2. bis 4. beliebig oft wiederholen.

6.4. Fliegen ohne Kalibrierung

1. Sender einschalten.

2. Empféanger einschalten.

3. Die LED blinkt einfach fir den Normalflug-Modus oder doppelt fir den 3D-Modus (Normal- und Ruckenflug, siehe 5.1.).

4. Bitte warten Sie etwa 5 sec. nach dem Einschalten des Empfangers (Systemcheck). Betatigen Sie einmal den Nick- oder Rollknippel zur Endposition und zuriick
zur Mittelstellung. Somit werden die Werte von der letzten Horizonterfassung und Kalibrierung (Kontrastmessung) tbernommen.

5. Die rote LED beginnt sofort nach der Knuppelbewegung zu leuchten.

6. Das System ist einsatzbereit, nach dem Pre-Flight.Check kénnen Sie schon fliegen.

7. ALLGEMEINE HINWEISE

1. Bei Futaba PPM, Futaba PCM 1024 ist Kanal 7 fur die Sense zu nutzen. Bei Futaba PCM 2048 (G3) muss Roll2 von Kanal 5 auf Kanal 7oder 8 kopiert werden,
das Roll2 Kabel vom Steuermodul muss mit Kanal 7 oder 8 am Empfanger verbunden sein, Sense wird mit Kanal 8 oder 9 verbunden. Bei JR/Graupner PPM und
SPCM-Empfangern muss die Empfindlichkeit auf Kanal 7 oder 8 sein.
2. Fur Kunstflugfiguren und dynamischen Rundflug kann man im Sender zwei Mixer so programmieren, dass die Empfindlichkeit des Stabilizer 3D-H4 mit
zunehmenden Roll- und Nick-Ausschlagen abnimmt (z.B. bei 100% Roll und/oder Nick geht die Empfindlichkeit auf 0% zuriick).
3. Bei kritischen Fluglagen kann der Pilot einfach die Roll / Nick -Knippel loslassen, der Rest wird vom Stabilizer 3D-H4 erledigt. Die eingestellte Empfindlichkeit
muss >= 40% betragen.
4. Profis und Experten, die normalerweise keine elektronische Hilfe brauchen, kénnen den Stabilizer 3D-H4 als Sicherheitsnetz verwenden. Z.B. bei
Heckrotorausfall, Kreiselausfall, Senderausfall oder Stérungen, direkte Sichtverlust usw.
5. Die Empfindlichkeit des Stabilizer 3D-H4 kann auch mit einem 3-Stufen Schalter statt eines Schiebereglers eingestellt werden:

1. Position : -100% fur die Horizonterfassung im Flug (!'aufgepasst, nie unerwiinscht betatigen!!!)

2. Position : 0% Empfindlichkeit, die Empféngersignale werden einfach durchgeschaltet.

3. Position : gewtnschter Stabilisierungsgrad (von 0% bis +100%)
6. Manche Kunden nutzen auch einen 2-Positionen Schalter fiir die Sense, wie folgt:

1. Position : -100% fiir die Kalibrierung im Flug (!!laufgepasst, nie unerwiinscht betatigen!!!)

2. Position : 0% Empfindlichkeit, die Empféangersignale werden einfach durchgeschaltet.
Man hebt mit Sense auf 0% ab, bei stabiler Schwebelage Sense-Schalter auf -100%, dann landen, Empfénger ausschalten. Danach wird der 2-Positionen Schalter
umprogrammiert:

1. Position : gewiinschter Stabilisierungsgrad (von 0% bis +100%)

2. Position : 0% Empfindlichkeit, die Empfangersignale werden einfach durchgeschaltet
7. Reinigung: Die Sensorfenster missen nach Bedarf mit Alkohol und einem weichem Tuch oder Wattestédbchen gereinigt werden.
8. Es ist empfehlenswert, die allerersten Fliige in Normalflug-Modus mit Empfindlichkeit ca. 50% fiir Helis mit Paddelstange zu absolvieren, damit der Pilot sich mit
dem Stabilizer 3D-H4 vertraut machen kann. Bei Hubschraubern ohne Paddelstange sind 20% fur den Anfang empfehlenswert.
9. Auf unserer Homepage www.general-laser.at finden Sie unter FAQ Antworten und Tipps zu unseren Produkten.

Empféanger-Ausgange-Nummern
Fernsteuerung Taumelscheiben-Anlenkungs-Typ
Stabilizer H4 und Stabilizer 3D-H4
H4 —90°
Nick1 Nick2 Rolll Roll2 Sense
Graupner PPM 3 5 2 1 7,8
Graupner SPCM 3 5 2 1 7,8
Futaba PPM 2 8 1 6 7
Futaba PCM1024 2 8 1 6 7
Futaba PCM2048 4 6 3 7,8 8,9
Multiplex Royal Werden nicht untersttzt.
Evo 7,9 und 12
Andere PPM Werden nicht unterstitzt.

8.FAILSAFE

1. Trimmen Sie den Hubschrauber im Schwebeflug aus.

2. Fuhren Sie eine Horizonterfassung durch und stellen sie danach die Empfindlichkeit auf Maximum.

3. Der Hubschrauber wird nun ohne lhr Zutun schweben.

4. Die Gasvorwabhl stellen Sie bitte so ein, dass der Hubschrauber langsam zu sinken beginnt und sanft aufsetzt.

5. Wahlen Sie nun auf Ihnrem Sender die Funktion FAILSAFE und speichern Sie die erflogenen Daten auf den Kanalen NICK, ROLL, HECK, PITCH, GAS, KREISEL-
EMPFINDLICHKEIT und Stabilizer 3D-H4-EMPFINDLICHKEIT.

6. Bei den meisten Fernsteuerungen geht man auf den zusténdigen Kanal, belésst die eingestellten Werte an den Kniippeln und Gebern und driickt SET.

7. Tritt nun eine Storung auf, wird lhr Modell waagrecht ausgerichtet und sinkt langsam zu Boden.


http://www.general-laser.at/

9. WARNUNG

Ein ferngesteuerter Modellhubschrauber ist kein Spielzeug, welches nur durch einen erfahrenen, verantwortungsvollen und umsichtigen Modellbauer montiert und
betrieben werden darf. Fehler oder Nachlassigkeiten im Zusammenbau oder im Einbau von Zubehdren kénnen zur Folge haben, dass das Modell unkontrollierbar
und im héchsten Mal3e gefahrlich wird. Die drehenden Rotorbléatter stellen eine permanente Bedrohung dar und kénnen schwere Verletzungen beim Betreiber,
Zuschauern und Unbeteiligten sowie Sachschaden aller Art hervorrufen.

Da wir als Hersteller und Verkaufer keinen Einfluss auf die ordnungsgeméafRe Montage und den Betrieb unserer Produkte haben, wird ausdriicklich auf die genannten
Gefahren hingewiesen und jegliche Haftung abgelehnt!

Stabilizer 3D-H4 ist ein Produkt von

GENERAL LASER

Mariahilfer Str.118/36, A-1070 Vienna, Austria
Telefon: +43 1 5247603, Fax: +43 1 52476034
office@general-laser.at, www.general-laser.at

Dieses Produkt ist geschiitzt durch die Patente: DE 10085098, US 6181989 und GB 2374224 Wien, 26.01.2006



	Stabilizer 3D-H4
	1. VORWORT

